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DGPS を利用し池を掃除するロボット




Pool Cleaning Robot applied DGPS(Differential Global Positioning System).
Pool and pond often accumulate many waste. Pool Clenaning Robot suck the waste by pump and long pipe,
and what’s more filter out it.
Robot have tow circular propellers which move forward, back, left, right and stop.
Energy for 3DC motors are supplied 3 solare paneles.



















差動を用いる differrential GPS にすること
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の駆動に平均して常時動作電流 2 A が必要





作電流が 1 A となり、1 日 8 時間の太陽照













　定格容量（Ah） は12.0 Ah であるので、
ソーラーパネルからの 1 日 8 時間のの太陽
照射による電流量 8 Ah を十分に蓄電するこ































































































































図 2 は、GPS に池の位置情報を設定して
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　DGPS が 1 個しかなかったので、コン
ピューターをロボットの中に搭載したために、
設定が困難であった。今後はロボット内には
GPS のみを搭載し、地上に基地局をおいて、
マッピングは基地局で行い、無線で接続する
のが良いと思う。
　GPS の技術は近い将来急速に進むと思われ
るので、いろいろの使われ方が広がると考え
られる。
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